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Liikenteen automaatiokehitys on ollut viimeisten vuosien aikana erittdin nopeaa. Suomen tavoit-
teena on olla tamén kehityksen karjessa ja varmistaa automaatiokehitykselle paras mahdollinen
saados- ja toimintaymparistd. Liikenteen automaatiolla on suuret mahdollisuudet parantaa lilkken-
teen turvallisuutta, ymparistdystavallisyytta ja sujuvuutta. Automaation kehittyminen mahdollistaa
myds uudet liikkumisen palvelut ja liketoimintamallit. Suomella on erinomaiset edellytykset hyotya
likenteen automaatiokehityksesta korkean ja monipuolisen osaamisen vuoksi.

Tama tiekartta kuvaa liikenne- ja viestintaministerion hallinnonalan toimenpiteet liikenteen auto-
maation edistamiseksi kuluvan hallituskauden aikana (2017—2019). Sen tavoitteena on varmistaa
hallinnonalan toimien riittavyys ja yhteinen suunta kaikissa liikennemuodoissa. Tiekartta on osa
paaministeri Juha Sipilan hallitusohjelman karkihanketta liikenteen digitaalisen kasvuympariston
rakentamisesta. Tiekartan toimenpiteet on jaettu kolmeen teemaan: 1) Palveluiden alykas auto-
maatio ja robotiikka 2) Tiedon hyddyntaminen ja liikenteen ohjaus 3) Liikenne- ja viestintainfra-
struktuurin seka toimintaympaériston kehittaminen.

Kaikissa kolmessa kokonaisuudessa kuvataan kdynnissa olevia ja tarvittavia toimia liikenteen
automaation edistamiseksi. Keskeisia koko hallinnonalan toimia ovat eri liikennemuotojen kan-
sainvaliseen saantelyyn vaikuttaminen, kokeilujen toteuttaminen ja tukeminen, liikenteen vaylain-
frastruktuurin ja laitteiden kehittdminen automaatiolle suotuisaksi, 5G-verkkoteknologian kayt-
téonotto, liikenteen tietopddoman ja datan hyddyntamisen lisadminen seka satelliittipaikannuksen
laadunparannus. Lisaksi yhteisena tavoitteena on lisdtd ymmarrysta lilkkenteen automaatioon liit-
tyvista eettisista ja vastuukysymyksista.
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Sammandrag

Okad intelligent automatisering av trafiken &r ett viktigt satt att effektivisera trafikens digitala verk-
samhetsmiljo, vilket i sin tur gor rorligheten och transporterna sakrare, effektivare och smidigare.
Denna fardplan beskriver de atgarder for automatisering av trafiken som ankommer pa kommuni-
kationsministeriets forvaltningsomrade under innevarande regeringsperiod (2017-2019). Denna
fardplan stoder uppbyggnaden av en digital tillvaxtmiljo for trafiken, vilket ar ett spetsprojekt i Juha
Sipilas regeringsprogram.

Automatiseringen av trafiken har framskridit och framskrider i snabb takt. Snabbast ar utveckling-
en inom vagtrafiken och sjétrafiken. Definitionen av trafik omvalvs och sarskilt bilar haller pa att
utvecklas till nya mobilanlaggningar. Finland saknar fordonsindustri, men bl.a. inom marinteknik
hor vi daremot till varldstoppen inom varvsindustri. Vara teknologiféretag besitter stor kompetens
inom automatisering av alla trafikformer, sarskilt inom intelligent trafikteknik, utnyttjande av data,
artificiell intelligens och datasakerhetsfragor.

Fardplanen har uppréttats i tre helheter: 1) Intelligent automatisering och robotteknik av trafik
tjanster 2) utnyttjande av data och trafikstyrning vid intelligent automatisering och robotteknik 3)
utvecklingsatgarder for trafik- och kommunikationsinfrastrukturen samt verksamhetsmiljon. | alla
tre helheter beskrivs de pagaende och nodvandiga atgarderna for att framja automatiseringen av
trafiken. Till de viktiga atgarderna som berér hela forvaltningsomradet hor att paverka den inter-
nationella regleringen av olika trafikformer, genomfdra och stddja experiment, utveckla transport-
ledsinfrastrukturen och apparaturen sa att de ar gynnsamma for automatisering, implementera
5G-natteknik, tka trafikens datakapital, data anvandning och datakvalitet samt férbattra kvaliteten
pa satellitpositionering. Dessutom satsar vi pa och okar forstaelsen i ansvarsfragor och etiska
fragor.
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Abstract

Increasing intelligent automation in transport is a key for expanding the digitalization of transport
systems and mobility services, thus improving their safety, efficiency and smooth operation. This
Roadmap sets out the actions within the Ministry of Transport and Communications’ administrative
branch that aim to promote transport automation during the current government term (2017-2019).
The Roadmap supports the key projects of Prime Minister Sipila’'s Government Programme con-
cerning the creation of a digital growth environment for transport.

Transport automation has advanced and is advancing at a significant pace. Road transport and
shipping are witnessing the fastest development leaps. The definition of traffic is undergoing a
transformation meaning that cars, in particular, are evolving into new type of mobile devices.
While there is no vehicle industry in Finland, we are nonetheless, one of the world's leading coun-
tries in transport information technologies. Our technology companies possess considerable ex-
pertise in the automation of all modes of transport, especially concerning smart technologies for
transport, data utilisation, artificial intelligence and information security issues. Equally noteworthy
is the Finnish proficiency in marine automation and ship-building, which are globally recognized.

The Roadmap covers three areas: 1) intelligent automation and robotics for service development,
2) utilisation of data and traffic management for intelligent automation and robotics, and 3) the
development of physical and digital infrastructure for automated transport. For each of these three
areas, the Roadmap describes both already on-going actions as well as required measures that
are needed in the future to promote transport automation. Key actions for the entire administrative
branch include exerting influence on the international regulation of different transport modes, ena-
bling experimentations, developing an interoperable infrastructure and devices for transport auto-
mation, introducing 5G network technology, increasing the amount, quality and usage of transport
data and improving the quality of satellite positioning. We will also invest in and expand our un-
derstanding of responsibility and ethics.
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1. Johdanto

Koko yhteiskuntaa koskettavan digitalisaation ennakkoluuloton hyédyntdminen on Paaminis-
teri Juha Sipilan hallituksen ohjelmassa nostettu yhdeksi avaintekijaksi Suomen kilpailukyvyn
parantamisessa. Digitalisaatio mullistaa monella tapaa my6s ihmisten ja tavaroiden liikkumis-
ta ja tahan liittyvia liiketoimintamalleja. Liikenteen alykkaan automaation lisddntyminen on
osa tata kehitysta ja se tarjoaa merkittavia mahdollisuuksia liikenteen ja kuljetusten turvalli-
suuden, tehokkuuden ja sujuvuuden parantamiseksi seka haitallisten ymparistévaikutusten
vahentamiseksi. Kokeilukulttuurin juurruttaminen perinteisiin rakenteisiin on hallitusohjelman
tavoite seka kehityksemme ja menestyksemme elinehto. Liikennealalla erilaisia kokeiluja on
k&ynnistetty paljon. Posti on esimerkiksi vuoden 2015 aikana kokeillut pakettien lennattamis-
ta nelikopterilla®. Kuskittomia robottibusseja on kokeiltu Helsingin Hernesaaressa, Vantaalla,
Espoossa ja Tampereella®. Vesiliikenteen saralla kokeiluja on useita, joista merkittavin lienee
korkean teknologian DIMECC -yritysverkoston kaynnistama miehittamattéman meriliikenteen
ekosysteemin luominen®.

1.1  Tiekartan sisalto ja tavoite

Liikenne- ja viestintaministerion (LVM) hallinnonalan tiekartan tarkoituksena on koota kaikkia
likennemuotoja koskevat automaation ja robotiikan edistamistoimenpiteet yhteen. Sen avulla
edistetddn automaation vaiheittaista etenemista koko liikennesektorilla nykyisen hallituskau-
den aikana 2017-2019. Tiekartan keskeiset tavoitteet ovat:

o tarkentaa liikenteen alykk&an automaation edistdmissuunnitelmaa "Robotit maalla
merelld ja iimassa”

e |uoda jasennetty kokonaiskuva LVM:n hallinnonalalla tehtavasta tyosta liikenteen
alykkaan automaation ja robotiikan edistdmiseksi

e varmistaa toimenpiteiden yhteinen suunta

¢ |uoda taustaa liikenteen automaation pidemman aikavalin strategisten tavoitteiden ja
suunnan arvioimista varten.

Liikenne- ja viestintaministerion sekéa sen hallinnonalan virastojen tavoitteena on mahdollis-
taa ja edesauttaa liikenteen automaatiokehitysta. Sen vuoksi tiekartan tarkoitus on olla mah-
dollisimman salliva ja kokeiluja edistava, kuitenkin koko ajan likennejarjestelman turvallisuus
huomioiden. Uusien teknologioiden syntyminen on nopeaa ja suunta voi muuttua nopeasti,
joten liian yksityiskohtainen tiekartta ei palvelisi tarkoitustaan.

Tiekartta on syntynyt Liikenne- ja viestintaministerion (LVM), Liikenteen turvallisuusviraston
(Trafi), Liikenneviraston (LiVi), Viestintaviraston (ViVi) ja limatieteen laitoksen (IL) toimenpi-
teiden pohjalta. Tiekartta pohjautuu jo tehdylle hallinnonalan tyélle: Robotit maalla merella ja
iimassa (LVM 2015) - selvitykselle, Tieliikenteen automaatiosuunnitelmalle (Liikennevirasto

! http://www.posti.fi/lennot/ (saatavilla 21.12.2016)

? hitp://sohjoa.fi

® https://www.tekes.fi/nyt/uutiset-2016/miehittamattoman-merilikenteen-ekosysteemi-kayntiin/ (viitattu
21.12.2016)



http://www.posti.fi/lennot/
http://sohjoa.fi/
https://www.tekes.fi/nyt/uutiset-2016/miehittamattoman-meriliikenteen-ekosysteemi-kayntiin/

2016) sekd Valtioneuvoston periaatepaatokselle alykkaasta robotiikasta ja automaatiossa
(VNK 2.6.2016).

Tiekartta vastaa Valtioneuvoston periaatepaattksen tavoitteeseen laatia ministeriokohtaiset
suunnitelmat alykk&an automaation ja robotiikan edistamiseksi. Tiekartta luo my6s pohjaa eri
likennemuotojen strategisten suunnitelmien tarpeellisuuden arvioinnille. Naissa suunnitel-
missa voitaisiin muun muassa maaritella yli hallituskauden ulottuvat likenteen automaation
strategiset tavoitteet ja yksityiskohtaisemmat toimenpiteet. Automaatio kehittyessa saados-
tarpeiden arviointi tulee olemaan yha keskeisempaa.

Tiekartassa esitetyt toimenpiteet kuvaavat kaynnissa olevia ja tarvittavia toimia liikenteen
automaation edistamiseksi. Yksittdisten toimenpiteiden tarkemman sisélléon ja tavoitteen
maarittely edellyttaé viela tasmennysta. Tiekartan toimeenpanoon tarvitaan laajaa sidosryh-
mayhteisty6td ja eri osapuolten kuulemista.

2. Litkenteen alykk&an automaation ja
robotiikan nykytila

Alykkaalla automaatiolla tarkoitetaan robotiikkaa, jossa laite tai jarjestelma kykenee itsendi-
seen toimintaan, havainnointiin, oppimiseen ja paatoksentekoon ohjelmistoihin yhdistettavien
keinoalyn, sensoreiden ja esineiden internetin avulla. Liikenteessd tama tarkoittaa sita, etta
aikaisemmin ihmisen vastuulla olleita toimintoja automatisoidaan. Erityisesti tama kohdistuu
eri liikennevalineiden kuljettamiseen ja operointiin.

Digitaaliset ratkaisut likenteessa lisaavat toimintojen sujuvuutta, tehokkuutta ja turvallisuutta.
Liséksi ne vapauttavat resursseja tehtaviin, joihin tarvitaan ihmisen tyépanosta. Monia erilai-
sia liikenteen taustalla tapahtuvia tuki- ja operointitoimintoja voidaan parantaa huomattavasti
taustajarjestelmien automaatiota ja yhteentoimivuutta lisddmalla. Tallaisia ovat mm. liiken-
teen ohjaus, tietopalvelut, huolinta jne. Automatisaatiolla tarkoitetaan puolestaan alykk&an
automaation lisaantymista.

Liikenteen automaatio etenee merkittavalla nopeudella. Nopeimmin kehittyy tielikenne, jonka
kehittymisesta tehtyjen ennusteiden arvioidaan mygds toteutuvan todenndkoéisimmin. Useat
autovalmistajat ovat ennustaneet automaattiautojen tulevan tuotantovaiheeseen ja yleiseen
likenteeseen ainakin tietyilla tieosuuksilla tai alueilla jo vuoteen 2025 mennessa. Joidenkin
arvioiden mukaan taysin autonomiset autot ovat kaikkialla kaytdssa vasta vuonna 2070.

Merilikenteessd Suomeen on luotu merenkulun digitalisaatiota edistaméaéan maailman en-
simmainen miehittamattdman merenkulun ekosysteemi*. Sen tavoitteena on luoda maailman
ensimmaiset miehittamattoméat merenkulun tuotteet, palvelut ja toimiva ekosysteemi vuoteen
2025 mennessa. Suomessa on kaynnissa ty0 autonomisen merenkulun testialueiden I0yty-
miseksi. llmailussa automaatio on jo pitkalla ja erilaisia autopilotteja on ollut kaytdssa mat-
kustajalennoilla jo pitkdan. llmailussa miehittamattomat ilma-alukset, niin kiinteasiipiset kuin
multikopteritkin, soveltuvat jo lukemattomiin tydtehtaviin. Tulevaisuudessa ne valtaavat
markkinoita erityisesti kuvauksen, logistiikan, erilaisten tarkastusten ja valvontatehtavien
osalta.

* https://www.tekes.filnyt/uutiset-2016/miehittamattoman-meriliikenteen-ekosysteemi-kayntiin/ (Viitattu
19.1.2017)
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Rautatielikenteessé automaatiokehitystd on tehty pitk&janteisesti ja automaatiota hyédynta-
via jarjestelmia on rakennettu jo vuosien ajan. Esimerkkinéd kehitetyista jarjestelmista on au-
tomaattinen junien kulunvalvonta. Jarjestelmé pysayttaa junan tarvittaessa automaattisesti
esimerkiksi ylinopeuden yhteydessa tai punaista pain ajettaessa, jos kuljettaja ei sita itse tee.
Samoin liikenteenohjausjarjestelmat ovat kehittyneet koko ajan automaattisempaan suun-
taan. Seuraavana vaiheena on kulunvalvonnan ja liikenteenohjauksen digitointi ja automati-
sointi niin, ettéd kalusto- ja infrastruktuuri-investoinnit voidaan toteuttaa huomattavasti nykyis-
ta kilpailukykyisemmin.

Tiedon laajamittainen keruu, analytiikka ja hyddyntadminen, liikenteen taustajarjestelmien
automaatio ja liikenteen ohjaus ovat automaattilikenteen kannalta valttaméattémia kehitysalu-
eita. Ne mahdollistavat infrastruktuurin aikaisempaa tehokkaamman hallinnoinnin, yllapidon
ja erilaisten liikenne-ennusteiden laatimisen. Liikenteen automaatiokehitykseen tulee keskei-
sesti vaikuttamaan se, miten datan hyddyntamiseen liittyvat kysymykset ratkaistaan. Ajoneu-
voista, ajotavasta ja ajamiseen liittyvista palveluista syntyy suuri méara dataa. Tata dataa
koskevat kayttooikeus-, siirrettdvyys-, yhteentoimivuus- ja vastuukysymykset ovat edelleen
ratkaisematta. Automaattiajaminen tulee lisaksi edellyttamaan yha laadukkaampaa ja ajan-
tasaisempaa tietoa liikenteesta, olosuhteista seké poikkeustilanteista.

Ajoneuvot ovat tulevaisuudessa yha verkottuneempia seka riippuvaisia niiden toimintaa oh-
jaavista ohjelmistoista ja taustajarjestelmistd. TAma edellyttda, ettd tietoturva ja tietosuoja
huomioidaan riittavalla tasolla kaikilla automaattisen liikenteen osa-alueilla. Tietoturva- ja
suoja on rakennettava sisdén kaikkiin jarjestelmiin, tuotteisiin ja palveluihin. Talléin standar-
doinnin, tiedonvaihdon ja vastuiden selkiyttaminen on keskeista. Ainoastaan turvallisesti to-
teutetut ratkaisut varmistavat kuluttajien luottamuksen automatisoituihin ratkaisuihin. Tieto-
turva, tietosuoja ja hairionsieto tulee varmistaa niin likennevalineiden toimintaa ohjaavissa
ohjelmistoissa, niiden valittamissa ja kerddmissa tiedoissa kuin koko automaattisen liiken-
teen viestintainfrastruktuurissa.

Liikenne- ja viestintainfrastruktuurin seka liikenteen toimintaymparistén kehittdmistarpeet
luovat perustan automaattilikenteen kehittymiselle. Sen avulla my6s synnytetddn ja saadaan
likenteen automaation edellyttamaa tietopaaomaa. Liikenteen automaatio edellyttda verkoilta
riittdvaa tiedonsiirtokapasiteettia, laatua ja toimintavarmuutta seka erilaisten verkkoteknolo-
gioiden yhteistoiminnallisuutta. Tieliikenteessa 5G -mobiiliteknologian sekd paikannuksen
tarkkuuden kehittyminen ovat avainasemassa. Liséksi kehitys edellyttaa riittdvaa teiden valo-
kuituyhteyksien saatavuutta sekd vaylien ja ajoneuvojen varustamista erilaisilla laitteilla ja
sensoreilla.

Automaatiokehitys tulee luomaan asiakkaalle uusia ja innovatiivisia vaihtoehtoja tayttaa liik-
kumisen tai liikuttamisen tarve. Samalla se mahdollistaa liikkumisen palveluistumisen ja tay-
sin uudenlaisten palveluiden ja liiketoimintamallien syntymisen. Ajoneuvoista tulee enemmaéan
tietoteknisia paatelaitteita ja taméan vuoksi kehityssyklit kytkeytyvat yha voimakkaammin ICT -
alan kehitykseen. Taman vuoksi kehitysloikat voivat olla isoja hyvin lyhyessa ajassa. Suomen
vahvuutena on kuitenkin korkeatasoinen ICT-, palvelumuotoilu- ja ohjelmisto-osaaminen,
joiden hyddyntdminen automaatiokehityksessa on tarkedd. Haasteena on kytked automaa-
tiokehitys laajempaan liikenteen palvelukehitykseen ja liikenne palveluna — konseptiin (Mobi-
lity As A Service, MaaS). Liikenteen automaatiolla on liséaksi hyvat edellytykset parantaa es-
teetdnta liikkumista ja palveluiden kayttoa.

Eri likennemuodoissa liikennevdlineiden automatisoitumisen kehitys nayttda etenevan kar-
keasti kolmivaiheisesti:

1. Liikennevalineiden tuki- seka taustajarjestelmien lisdantyminen kuljettajan paatoksen-
tekoa ja toimintaa tukemaan.



2. Puoliautomaattisten toimintojen lisa&antyminen, jossa liikennevélineiden keskinainen
viestinta seka likkennevalineiden ja liikenneymparistdon valinen viestinta lisaantyy.

3. Liikennemuotojen tdysautonominen toiminta, jossa liikennevdlineet kykenevat itse-
naiseen toimintaan.

Edella mainittu kehityskulku ei ole lineaarinen, vaan eri likennemuodoissa edella kuvatut
vaiheet sekoittuvat. Kaikissa likennemuodoissa on olemassa jo nyt sovellutuksia, jotka ovat
lAhes taysautomatisoituja. Automaation ja robotiikan ratkaisut ovat markkinatoimijakeskeisia
eli konkreettisia ratkaisuja odotetaan yritysten suunnalta.

Liikenne- ja viestintaministerion seka sen hallinnollisten virastojen toiminta keskittyy erityises-
ti kansainvaliseen vaikuttamiseen, lainsaadannon sallivuuden varmistamiseen seka erilaisten
tukipalveluiden tarjoamiseen ja kokeilujen mahdollistamiseen. Yhteistyd elinkeinoelaman
kanssa on aloitettu esimerkiksi robotiikkafoorumin kautta, jonka puitteissa on tarkoituksena
keskustella eri sidosryhmien kanssa automaatioon ja robotiikkaan liittyvista teemoista. Ta-
voitteena on toimia yhteistytssa sidosryhmien kanssa siten, etta robotiikkaa ja automaatiota
pystytdan edistamaan rivakasti ja mahdollisiin sdadésongelmiin 16ydetddn nopeasti ratkaisu-
ja. Kehitystydssa otetaan kuitenkin huomioon liikennemuotojen erilaiset lahtékohdat seka
toimintaympariston ja turvallisuusvaatimusten asettamat reunaehdot.

2.1  Tielikenteen automaation nykytila

Tieliikenne on lyhyessa ajassa automatisoitunut merkittéavasti. Kun puhutaan tieliikenteen
automatisoitumisesta, puhutaan usein automaattisista ja autonomisista ajoneuvoista. Auto-
maattiautolla tarkoitetaan ajoneuvoa, joka kykenee ainakin osin suoriutumaan ajosta ilman
kuljettajaa. Autonomisuudella tarkoitetaan ajoneuvoa, jolla on kyky toimia itsendisesti ilman
kuljettajaa ennalta méaarittelemattomassa liikkenneymparistossa ajoneuvon omien jarjestelmi-
en avulla ilman, ettd ajoneuvolla on yhteyttd muihin ajoneuvoihin tai infrastruktuuriin.

Kuluttajamarkkinoilla on jo valittavissa huomattava maara turvallista ajoa tukevia lisdvarustei-
ta. Samalla ajoneuvovalmistajat testaavat jo itsenaiseen operointiin kykenevia prototyyppeja.
Liikenteen automaation vaikutuksista on vield hyvin vahan tutkimustuloksia. Uusia kokeiluja
kaivataan potentiaalisten hyotyjen varmistamiseksi sekd automaation lisdantymisen aiheut-
tamien haasteiden tunnistamiseksi ja ratkaisemiseksi.

Keski-Euroopassa kaytetdaan yleisesti keskustelussa kasitetta kytkeytyva ja automaattinen
ajaminen (Connected and Automated Driving). Talla termilla kuvataan automaattisten ajo-
neuvotoimintojen lisaksi tiedonvaihtoa ajoneuvojen ja vaylainfrastruktuuriin valilla. Kytkeytyva
ajaminen on automaattiajamisen rinnalla toinen kehityskokonaisuus, joka luo pohjan digitaa-
listen palveluiden tuottamiselle ajoneuvoihin ja ajotilanteisiin. Se mahdollistaa uuden palvelu-
liketoiminta-alueen luomisen ja nailla palveluilla voidaan lisata liikenteen turvallisuutta mm.
opastamalla ja varoittamalla digitaalisin keinoin ajoneuvon paéatelaitteissa.

Automaattisten autojen tasoja on olemassa useita. Yleisessa liikenteessa kulkevissa autois-
sa on jo nykyisellaan paljon kuljettajaa tukevaa automatiikkaa. Autoilijoille automaation kehit-
tyminen nakyy mm. kaistavahteina, adaptoituvina nopeusvahteina tai automaattisina hatajar-
ruina. Korkean tason automaation kokeiluissa testataan ilman kuljettajaa kulkevia ajoneuvo-
ja. Ajoneuvojen eri automaatiotasoista puhuttaessa kaytetadn yleisessa keskustelussa usein
yhdysvaltalaisen autoalan Society of Automotive Engineers (SAE) International — standar-
dointijarjeston kuusiportaista luokittelua.
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Kuva 1: Liikenteen automaation eri tasot

(Trafi)

tonomiseksi autoksi tai ajamiseksi.

Automaation kehittymisella on suuri merkitys
likenteen turvallisuudelle, sujuvuudelle, ja lii-
kenteen paasttjen vahentymiselle. Tutkimusten mukaan inhimilliset syyt ovat osasyyna jopa
90 prosentissa liikenneonnettomuuksista ja lahes kaikissa kuolemaan johtavissa onnetto-
muuksissa. On arvioitu, ettd kolmannella tai neljannella automaatiotasolla liikennekuolemat
voisivat laskea 40—-80 prosenttia.

Perinteisten liikenneturvallisuuskysymysten liséksi on myos tiedostettava automatisoituvien
ajoneuvojen tietoturva- ja tietosuojakysymykset. Nama ovat erityisen merkittdvassa osassa
ohjelmistokoodin lisdantyessa ja ajoneuvojen alykkyyden kasvaessa. Kehityksen edetessa
on varmistettava, etta tietoturva ja suoja on rakennettu jarjestelmiin siséan koko niiden elin-
kaaren ajaksi.

Suomessa automaattiautojen kayttoonottoa voi osaltaan nopeuttaa maailman mittakaavassa
harvinaisen kattava liikennevakuutus. Vahinkoa karsineen osapuolen henkildvahingot korva-
taan rajattomasti ja materiaalivahingotkin viiteen miljoonaan euroon saakka. Kattavuuden
rooli korostunee tulevaisuudessa, kun kuljettajan asema muuttuu.

Tieliikenteen automaatiota koskeva saantely

Tieliikenteen saantely perustuu kansainvélisesti Geneven 1949 ja Wienin 1968 tieliikenneso-
pimuksiin, sek& Wienin sopimusta taydentavaan Euroopan sopimukseen. Suomi on osapuo-
lena kaikissa naissé sopimuksissa, mutta kansallinen saantely perustuu padosin Wienin tie-
likennesopimukseen ja sita tadydentdvaan Euroopan sopimukseen, koska nadmé ovat katta-
vampia kuin Geneven sopimus.

Suomen tieliikennelaki ja sen nojalla annettu saantely mahdollistavat monenlaisen automaat-
tisen ajamisen. Laki ei erikseen maarittele, etté kuljettajan tarvitsisi olla ajoneuvossa siséalla.
Siten Suomen lainsdadantd mahdollistaa jo automaattisten autojen testaamisen julkisilla teil-
14, toisin kuin monen muun Euroopan tai sen ulkopuolisen maan lainsaadantd. Kuljettajan
tulee kuitenkin pystya puuttumaan ajoneuvon toimintaan kaikissa tilanteissa ja tarvittaessa
pysayttdd ajoneuvo viivytyksetta. Kuljettaja on aina vastuussa ajoneuvostaan ja sen hallin-
nasta.

Tieliikennelain muutos on parhaillaan kdynnissa. Uuden lain luonnoksessa on huomioitu au-
tomaatiokehitys muun muassa siten, etta jatkossa tienkayttajana pidettaisiin myods ajoneuvoa



muualta kuin auton siséltd ohjaavaa henkilod. Lisdksi likennemerkkien, likennevalojen ja
muiden liikenteenohjuslaitteiden paikkatiedot olisi jatkossa toimitettava aiempaa kattavammin
Liikenneviraston yllapitamaan tietojarjestelméén, josta tietoa on mahdollista hyddyntad mo-
nin tavoin likenteen automaation kayttévoimana.

Tieliikennesopimuksia hallinnoidaan YK:n alaisen Euroopan talouskomission (UNECE) Tielii-
kenneturvallisuutta kasittelevassad tyoryhmassa (WP.1). Tyoryhman tydstd merkittava osa
kuluu nykyisin automaation ja tielikennesopimusten valisen suhteen kasittelyyn, jota varten
on perustettu myds oma epévirallinen alatydéryhmé&nsa. Suomi on ollut aktiivisesti mukana
seka varsinaisen tyéryhman etta alatyéryhman tydssa.

Ajoneuvoa koskevia teknisia vaatimuksia tydstetdaan puolestaan tyoryhmassa (WP.29) seka
sen alatydryhmissa. Tydryhmissa tehtavan tyon tavoitteena on, etté eritasoinen automaatio ja
automaattiajoneuvot olisivat jatkossa mahdollisia. Haasteena on |0ytéda oikeat tavat kasitella
esimerkiksi ohjelmistomuutosten my0ta muuttuvia tuotteita, samalla varmistaen, etté liiken-
teessa kaytettavat ajoneuvot ovat koko elinkaarensa ajan turvallisia. Tyd etenee pitkélti auto-
teollisuuden ehdoilla. Haasteena on varmistaa autoteollisuuden ulkopuolelta tulevien, suo-
raan korkeimpiin automaation tasoihin tahtaavien valmistajien tuotteiden hyvaksyttavyys.

Tieliikenteen automaatiokokeilut

Tienpitgjat ympari maailman suunnittele-
vat talld hetkella, miten vaylaverkkoja
tulisi instrumentoida, jotta ne tukisivat
automaattiajamista. Keskustelua kay-

ACTIVITIES & TEST SITES

1 Automated buses
and Tampere

= In the Sohjoa project, EasyMile EZ10 automated

ddadn myds siitd, missd maarin auto-
maattiajaminen tulee perustumaan alyk-
kyyden rakentamiseen vaylaverkkoon,
esimerkiksi erilaisin anturein ja senso-
rein. Toisessa vaihtoehdossa se tulee
pohjautumaan ensisijaisesti viestintatek-
nologioiden hyddyntadmiseen. Ajoneuvo-
teollisuus pyrkii kytkem&an ajoneuvot
keskenddn seka myods vaylaan ja sen
varusteisiin kuten liikennevaloihin. Eu-
roopassa tata kehitystd ohjataan strate-
gisella tasolla Euroopan komission alyk-
kaita ja yhteen toimivia liikennejarjestel-
mia (C-ITS) koskevan strategian mukai-
sesti, jonka komissio julkaisi marras-
kuussa 2016. Liséaksi automaattiajami-
sen strategista kehitysta seurataan ja
ohjataan ns. Amsterdamin julkilausu-
massa (Amsterdam Declaration). Siina
on sovittu itseajavien autojen teknologi-

last mile buses will use public roads from this
summer onwards

* Region: Helsinki, Espoo and Tampere

= Main objective: to provide possibilities for companies to
develop new product and senvice ideas in an open Northem
innovation platform aiming towards road traffic automation Finland

+ Secondary goal: to increase awareness among dities,
organisations and dtizens

2 Test site ecosystem in Tampere

= UrbanAutoTest is a publicly funded research project
networked with companies’ own funding and efforts

* Region: Tampere and Rajamaki

* Main objective: to develop on-board vehicle systems and
a test site based on existing infrastructure test facilities to
support the special requirements for connected and
autonomous cars

« By-product: a viable service and business model for
the test site ecosystem

3 Winter testing in Northern Finland

+ Northem Finland has long been a popular
testing ground for vehicle and tyre
manufacturers as well as technology
suppliers due to its guaranteed icy and snowy
conditions in wintertime

* An emerging Aurora Snowbox testing Tampere
ecosystem offers facilities for companies and
authorities to validate, market and assess .
impads and performance of automated Helsinki
vehicle functions in extreme weather
conditions

« The testing ecosystem provides testing on dosed o
tracks and public roads as well as precise positioning
and an extensive telecommunications network

an ja lainsaadannon kehittamisesta seka kyva 2: Automaattiajamisen testialueet Suomessa (Tra-
sitouduttu  yhteistydbn rakentamiseen fi)
koko EU -alueella.

Suomen vahvuudet tieliikenteen automaattisuudessa eivat ole ainoastaan teknisessa toteu-
tuksessa, vaan myds lainsdadannossa ja ketterassa kokeilutoiminnassa. Suomessa on to-
teutettu viime vuosina useita ajoneuvojen automaatiokokeiluja. Esimerkiksi VTT testaa talla
hetkelld UrbanAutoTest -tutkimusprojektissa tavallista henkildautoa, jonka se on instrumen-



toinut automaattiajamiseen kykenevin laittein. SOHJOA -projekti on kokeillut automaattibus-
seja muun liikkenteen seassa ensin vuonna 2015 Vantaan asuntomessujen vieraiden kyyditta-
jiné ja lisaksi vuonna 2016 Helsingin Hernesaaressa, Espoossa ja Tampereen Hervannassa
osana muuta liikennettd. Projektia on tarkoitus edelleen laajentaa ja lisaa kokeiluja tullaan
tekem&an kevaalla 2017.

Liikenneviraston koordinoiman Aurora -hankkeen tarkoituksena on luoda Pohjois-Suomen
alueelle arktinen alyliikenteen testausekosysteemi Snowbox. Se mahdollistaa automaat-
tiajamisen ja Aalyliikenneratkaisujen testauksen &&rimmaisissa talvi- ja s&&dolosuhteissa.
Hankkeessa rakennetaan valtatie 21:n yhteyteen monitasoinen kokeiluymparist6, joka mah-
dollistaa ja edistdd monipuolista liikenteen alykkéaan automaation testausta.

Aurora -hankkeen kokeiluymparistd mahdollistaa testauksen ja kokeilut seka suljetuilla ra-
doilla ettéd normaalilikenteessé ja tarjoaa testaajien tarpeisiin alyinfrastruktuurilla instrumen-
toitua tieosuutta valtatie 21:1td. Testausekosysteemi koostuu kolmesta eri toisiinsa kytkeyty-
vasta kokonaisuudesta: liikenteen automaation ja verkottuneiden ajoneuvojen kehittaminen,
alykkaan vaylaomaisuuden hallinta seké liikenne palveluna (MaaS). Vuonna 2017 osana
Aurora -hanketta on kaynnistymassa alykkaan automaation ja infrastruktuurin Arctic Challen-
ge -haku sekd vaylan kunnossapidon ja alykkaan vayldomaisuuden hallinnan Arctic Infra -
haku. Liikenteen turvallisuusvirasto Trafi ja Liikennevirasto ovat tunnistaneet erilaisia tutki-
muskohteita, jotka toteutetaan yhdessd yritysten kanssa vuosina 2017-2019. Aurora-
testausekosysteemid rakennetaan yhteistydssa Norjan liikenneviranomaisten kanssa, alytien
E8 jatkuessa Suomen puolelta Norjan Tromssaan.

Yhteispohjoismaisen NordicWay—hankkeen Suomen Coop -kokeilussa autoilijat valittavat
matkapuhelinsovelluksella tietoa liikenneturvallisuutta heikentavista tekijoista, kuten esteista
tielld, sdéolosuhteista ja onnettomuuksista. NordicWay -hankkeessa testataan yhteistoimin-
nallisia eli keskustelevia ajoneuvojensovelluksia (C-ITS). Hankkeessa valitetaan esimerkkina
tielikenteen hairidtietoa ajoneuvojen, matkapuhelinsovellusten ja liikennekeskusten valilla.
Liikenneturvallisuuden parantamiseen tahtaavassa kokeilussa kuljettajat saavat tietoa enna-
kolta edessé olevista vaaroista ja saavat aikaa valmistautua poikkeustilanteeseen. Nordic-
Way on Liikenneviraston koordinoima EU -hanke, johon Suomen lisaksi osallistuvat Ruotsin,
Tanskan ja Norjan tiehallinnot, seka yrityskumppaneina mm. Ericsson, HERE, Kapsch, Sca-
nia ja Volvo.

2.2  Vesilikenteen automaation nykytila

Suomen tavoitteena on olla digitaalisen merenkulun johtava maa, jossa datalla luodaan Kil-
pailuetua ja uusia liiketoimintakonsepteja merenkulun tarpeisiin. Merenkulun automaatiolla
haetaan energiatehokkuuden parantamista, alusten kulun ja reittien optimointia, turvallisuu-
den lisaamista, satamatoimintojen ja koko toimitusketjun kehittamista seké tukea teknologi-
sesti alykkaan ja kytkeytyvan laivan rakentamiseen. Suomen elinvoimainen meriklusteri ja
suomalainen tekninen osaaminen tarjoaa ratkaisuja merenkulun automaatiossa laajemmin
kuin esimerkiksi tielikenteessd. Mahdollisuuksia varsinaiseen tekniseen kehittdmiseen voi-
daan hyddyntaa laajemmin, koska meilld on paljon perinteita ja huippuosaamista aina laivan-
rakennuksesta alusten tekniseen operointiin.

Teknisesti nykyiset laivat ovat jo erittain edistyksellisia. Laivoissa on paljon normaaliin teh-
dasymparistb6n verrattavaa prosessityyppista automaatiota, kuten esimerkiksi erilaisia varoi-
tuslaitteita seka laitteistojen sadtamiseen tarkoitettuja toimintoja. Alykkaampaa automaatiota
l6ytyy melko paljon energiantuotantoon, moottorivoiman tuottamiseen ja aluksen ohjailuun
kaytettavista osa-automaatiojarjestelmista. Nykyisin uusissa aluksissa aluksen ohjailusta



merella vastuussa olevan komentosiltahenkilokunnan tyd on jo pitkalti valvomotyyppista toi-
mintaa. Teknologia laivojen automatisoimiseksi on siis pitkalti olemassa, mutta kaytettavissa
olevia jarjestelmiad ei ole yhdistetty yhdelle alustalle eik& kaikkia merilikenteen automaation
luomia mahdollisuuksia hyédynneta viela aluksissa. Lisaksi vesilikenteen tietoaineistojen
hyédyntamisessa on edelleen parannettavaa.

Vesi- tai merilikenteen automaatiota koskeva saantely

Merilikenteen automaation suurimpana esteena on kansainvéliset merenkulkua koskevat
saannokset. YK:n alainen kansainvalisen merenkulkujarjestd (International Maritime Or-
ganization, IMO) ei ole vielda isommin herannyt automaattiseen merenkulkuun, mista johtuen
koko kansainvdlistd merenkulun alaa voidaan edelleen pitaa varsin perinteisena.

Uusien automaatioon ja digitalisaatioon perustuvien ratkaisujen mahdollistaminen meriliiken-
teessa edellyttaa ensisijaisesti IMO:n, mutta eréilta osin my6s EU:n sdanndsten paivittamis-
ta. Merenkulun kansainvalisten sdadnndsten muutosprosessit vievat yleensa vuosia, mika
edellyttdd merenkulun automatisoitumista edistavien keskeisten muutosaloitteiden saamista
likkeelle nopealla aikataululla. IMO:n vuosien 2018-2023 strategiaohjelmaan antamassaan
kannanotossa Liikenne- ja viestintaministerid painotti IMO:n tulevaisuuden ty6ssa meriliiken-
teen automatisaation ja digitalisaation huomioon ottamisen tarkeytta.

Laivojen hallintaa ja ohjaamista koskevia sdannoksia kasitellaan paaosin IMO:n merenkulun
turvallisuuskomiteassa (Maritime Safety Committee, MSC). Liikenne- ja viestintdministerio on
joulukuussa 2016 laatinut suunnitelman toimenpiteista, joilla vaikutetaan IMO:ssa merenku-
lun automaation edistédmiseksi. Tavoitteena on merilikenteen automaation edistamiseksi laa-
tia esitys muiden samaa nékemysta jakavien IMO-maiden kanssa MSC:n kesékuun 2017
kokoukseen automatisaation tarpeiden huomioonottamiseksi IMO- saannésten kehitystyos-
sa.

Vesiliikenteen automaatiokokeilut

Suomessa on kaynnissa useita vesiliikenteen automaatiota keskittyvaa hanketta, jotka kes-
kittyvat automaation hyddyntamiseen laivoissa, miehittAmattoman merilikenteen edistami-
seen ja operoinnin tukemiseen taustajarjestelmien avulla.

Tekesin Arktiset meret ohjelmassa on vuoden 2017 loppuun asti kdynnissd AAWA -projekti
(Advanced Autonomous Waterborne Applications Initiative). Projektissa kehitetaén ratkaisuja
tulevaisuuden alykkaisiin merioperaatioihin. Kaytannossa projektissa tarkasteltavat tekniset
ratkaisut voidaan jaotella laivojen etdohjaukseen, operoinnin optimointiin ja paatoksente-
koon. Kyseessa on yritysprojekti, jossa on mukana viisi teollisuuspartneria mm. Rolls-Royce,
DNV GL, Napa seka viisi tutkimuslaitoskumppania.

Suomeen rakennetaan elinkeinoelaman vetamaa liilketoimintaekosysteemia automaattilaivoil-
le ja -merenkululle. Tavoitteena on luoda vuoteen 2025 mennessa maailman ensimmaiset
miehittamattoman merenkulun tuotteet ja palvelut kehittava ekosysteemi. Hankkeessa yhdis-
tyvat globaalit yritykset kuten Rolls Royce, ABB, Wartsila, Meyer seké toisaalta pienemmat
startup -yritykset.

Liikenne- ja viestintaministerion hallinnonalan rooli vesilikenteen automaattikokeilujen hank-
keissa on miehittAmattomien alusten testauksen ja testialueiden syntymisen mahdollistami-
nen. Lisaksi LVM pyrkii vaikuttamaan merilikenteen kansainvalisiin sddnndksiin, jotta miehit-
tamattomien alusten testaaminen ja kayttd6 myds kansainvélisessda merilikenteessa olisi



mahdollista. Liséksi Liikennevirasto luo testausta edesauttavaa infrastruktuuria mm. Alyvayla
-hankkeellaan.

Alykas kaupunkivesilikenne -hanke® on puolestaan kaupunkien, yritysten seké korkeakoulu-
jen vélinen tuotekehitys- ja innovaatioprojekti. Hankkeen tavoitteena on luoda avoin innovaa-
tioalusta, jonka avulla tutkitaan, kehitetdén ja testataan uutta teknologiaa ja ratkaisuja alyk-
kadan kaupunkivesilikenteen kehittamiseksi. Kehitysta jatketaan hankkeen jalkeenkin erilai-
sissa pilottiprojekteissa ja yritysten omissa tuotekehitysprosesseissa. Alykkaan kaupunki-
vesiliikenteen vaihtoehtoisia ratkaisuja ja palveluita kehitetdan ja konseptoidaan yhdessa
Turun, Helsingin ja Espoon kaupunkien kanssa. Lisdksi hankkeessa kaynnistetdan kehitta-
misprosessit autonomisen matkustajalautan ja alylaiturin toteuttamiseksi.

Liikenneviraston Alyvayla -hankkeen tavoitteena on kuvata ja testata pilotein merenkulun
alyvayla -konsepti. Tavoitteena on parantaa kauppamerenkulun vaylien kuljetustehokkuutta.
Hankkeessa tutkitaan ja kehitetdan merenkululle navigoinnissa tarkeita tietotuotteita ja -
palveluja seka testataan niiden kaytt6a ja soveltuvuutta loppuasiakasymparistossa. Pyrki-
myksenda on kehittda ratkaisuja, joissa tietopalvelut tuottavat tukevat alusten navigointijarjes-
telmien toimintaa. Tavoite on, etta jarjestelmét pystyvat hyédyntamaan, vastaanottamaan
sekd yhdistamaan mahdollisimman pitkélle automatisoitujen prosessien kautta. Alyvayla -
hankkeen toisessa vaiheessa pilotoidaan aiemmin kehitettyjen tietotuotteiden siirtdmista
aluksille ja tiedon esittamista aluksen navigointijarjestelmissé. Uusien tietojen visualisointi ja
integrointi osaksi komentosillan navigointiymparistda parantaa merenkulkijoiden tilannekuvaa
aluksen ymparistéolosuhteista ja navigointitilanteesta.

Saimaalla on seka kaynnissa ettd kaynnistymassa useita automatisoidun vesiliikenteen ko-
keiluja. Niissa kaupalliset toimijat kehittavat liiketoimintaa ja robottivesikulkuneuvon testaa-
mismahdollisuuksia. Saimaalla etsitdédn myos ratkaisuja Saimaan kanavan automaation li-
saamiseksi seka liikenteenohjauksen ja kunnossapidon kehittamiseksi.

2.3 Raideliikenteen automaation nykytila®

Raidelilikenne kasittaa rautateiden liséksi kaupunkiraideliikenteen eli raitiotie- ja metroliiken-
teen. Raideliikenteessa alykas automaatio on keskittynyt liikenteen hallintaan eli kulunohja-
ukseen ja -valvontaan seka tasoristeyksien turvaamiseen. Tasoristeyksissa lahestyva ju-
na aktivoi turva- ja varoituslaitteet ilman ihmisen toimia. Ratapihoilla on myos kéaytdssa paljon
tietokoneohjattua automaatiota. Raideliikenteen automaatio ei ole edennyt yhta vauhdikkaas-
ti kuin muilla likennemuodoilla. Se on keskittynyt erityisesti infrastruktuuriin, esimerkiksi ku-
lunohjaukseen ja -valvontaan seka tasoristeyksien turvaamiseen. Suomen rautateiden auto-
maatiota hidastavat paitsi vaihtelevat saaolot ja vanhat jarjestelmat, mutta myds Suomen
rataverkon yksiraiteisuus. Rataverkostamme noin 90 prosenttia on yksiraiteisia, mika asettaa
suuria vaatimuksia myos liikenteenohjaukselle.

Liikenteen automaatiossa yleisesti n&hd&&n mahdollisuuksia erityisesti energiansaaston na-
kokulmasta, eivatka jo nykyddn energiatehokkaana nahdyt junat ole poikkeus. Erilaisten ju-
nan ohjausoperaatioiden vaatima energiamaara voi olla yksi parametri paatoksenteon tukijar-
jestelmissd. Energiatehokkuuden parantamisessa yhtend mahdollisuutena on junista kerat-
tavan datan analysointi ja hyddyntaminen, joka vahentéé energian kulutusta.

® hitp://www.aboamare.fi/%C3%84lyVESI-Tietoa-projektista (viitattu 20.1.2017)
® www.trafi.fillikennelabra (viitattu 6.2.2017)
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Infrastruktuurin lisdksi automaatio muuttaa siis myds rataliikenteessa tydskentelevien tapaa
toimia. Esimerkiksi liikenteenohjaajien paatoksenteontukijarjestelmissé on paljon potentiaa-
lia, jota ei viela ole hyddynnetty. Raideliikenteessé automaatiolla ennustetaan olevan turvalli-
suutta lisddvaa vaikutusta vastaavasti kuten tieliikenteessa. Niin ikaan veturinkuljettajan rooli
tulee muuttumaan. Kaluston siirtelya ja jarjestelya ratapihoilla toteutetaan myds radio-
ohjauksen avulla. Talléin vaihtotydnjohtaja tai veturinkuljettaja ohjaa junaa sen ulkopuolelta.
Liikenteenohjaajista tulee junien "kaukokuljettajia”, jotka ohjaavat junia rataverkolla veturin-
kuljettajien sijaan. Tuossa vaiheessa liikenteenohjaajia kuitenkin tarvitaan, koska erilaiset
hairidtilanteet, kuten teknisten jarjestelmien tai kaluston vikautumiset ovat arkipaivaa.

Raideliikenteen hitaammasta automaatiosta huolimatta erityisesti erilaiset palvelusovellukset
ovat loytaneet myds raiteet. Kupla on kuljettajan paatelaitesovellus, joka on otettu kayttéon
vuonna 2016. Se on toiminut veturinkuljettajan ensisijaisena tiedonlahteena samalla, kun
paperiset aineistot toimivat varajarjestelmana.

Raidelilkkenteen automaatiosta ei Suomessa ole tarkkoja suunnitelmia. Kansainvalisesti kau-
punkiraideliikenteessa automaatio on kehittynyt pidemmalle ja kehitys kohti automaatiota on
alkanut 1980-luvulta. Euroopan ensimmainen automaattimetro otettiin kayttdon Ranskassa jo
vuonna 1983 ja automaattimetroja on télla hetkella esimerkiksi Koopenhaminassa, Pariisissa
ja Lontoossa. Helsingissd metron automaatiopyrkimyksistéd on toistaiseksi luovuttu muun
muassa teknisista syista.

Rautateiden saantely on vahvasti EU -painotteista. Tavoitteena on markkinoille tulon estei-
den poistaminen ja Eurooppalaisen yhteentoimivuuden varmistaminen yhteensopivien tek-
nisten ratkaisujen kautta. Uusien automaatioon ja digitaalisin keinoihin perustuvien ratkaisu-
jen mahdollistaminen raideliikenteessé edellyttdd siten EU-sdanndsten paivittamista. Esi-
merkiksi raideliikenteen automatisoitumisen vaatimat muutokset vetureihin eivat ole mahdol-
lisia ilman EU-sdantelyn myo6tavaikutusta. Eurooppalaisen junankulunhallintajarjestelman
(ERTMS) kehittamisen yhteydessa, erityisesti ERTMS 3 -tasolla, on jo otettu huomioon esi-
merkiksi satelliittipaikannuksen ja digitaalisen paikkatiedon hyddyntadmisen mahdollisuudet.
Talla hetkella on kaynnissd ensimmaiset kokeilut, joissa raideliikenteen kulunvalvonnassa
kaytetaan hyodyksi satelliittipohjaisia jarjestelmia.

2.4 llmailun automaation nykytila

liImailussa automaatio on ollut osa arkipaivaa jo pidemman aikaa. Autopilotit hoitavat nykyisin
suurimman osan lennonaikaisista toiminnallisuuksista. Miehittamattdmien ilma-alusten osalta
on kaytettavissa valtava kirjo erityyppisia ilma-aluksia, kiinteasiipisista pyorivasiipisiin tyoteh-
tavan luonteesta riippuen ja laitteiden painohaitarikin vaihtelee sadoista grammoista tuhan-
siin kiloihin. Enemmistdé ammattikaytossa olevista miehittdmattomista ilma-aluksista on kui-
tenkin tyypiltdan multikoptereita ja painoltaan alle 25 kg. Nama ilma-alukset ovat joko kauko-
ohjattavia tai hyvin pitkalle automatisoituja ja ne lahestyvat nykyisin jo autonomista operoin-
tia. Naita ilma-aluksia hyddynnetéén laajasti mm. valokuvauksessa, logistiikassa, erilaisissa
infrastruktuurin yllapitoon liittyvissa tehtavissa, viranomaistehtavissa, maanviljelyssa ja lukui-
silla muilla aloilla. Suomessa on jo yli tuhat yritysta, jotka kayttavat miehittamattomia ilma-
aluksia ammattitoimintaan ja maara on talla hetkella tasaisen kasvava.

IImailun automaatiota koskeva saantely

Hallinnonalalla kdynnissa olevat hankkeet keskittyvat ennen kaikkea kansainvaliseen vaikut-
tamiseen. Suomi pyrkii osaltaan mahdollisimman liberaaliin s&éntelyyn, kuitenkin niin, etta
miehittamaton ilmailu on turvallisesti integroitu muuhun ilmailujarjestelmaan ja muihin kol-
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mansiin osapuoliin. Miehittaméattomalle ilmailulle ollaan nyt valmistelemassa omaa seka kan-
sainvalista ettd EU -sddddspohjaa. Saadostyd on kaynnisséd EU:n toimielimissa ns. EASA —
perusasetuksen (European Aviation Safety Agency) uudistamisen yhteydessa, jota tyoste-
taan EASA -tydryhméassa seka kansainvalisesti kansainvalisen siviili-ilmailujarjeston ICAO:n
(International Civil Aviation Organization) puitteissa. ICAO:ssa keskitytdan puolestaan kan-
sainvalista miehittamatonta ilmailua koskeviin saadoksiin. Suomi pitaa tarkeana, etta miehit-
tamattoman ilmailun saéntely olisi vahvasti riski- ja suorituskykyperusteista, silla liian yksi-
tyiskohtainen sééntely voisi hidastaa alan kehitysta ja liiketoimintapotentiaalin hyddyntamis-
td. Voimakkaasti kasvavalla alalla yksityiskohtaisen sdantelyn on myds mahdotonta pysya
teknologisen kehityksen perassa. Riski- ja suorituskykyperusteinen saéantely edellyttda paa-
toksenteon tueksi laadukasta riskienarviointia ja ennalta tehtavia turvallisuustarkasteluja.

lImailun automaatiokokeilut

Miehittamattomat ilma-alukset ovat Suomessa ja maailmalla kasvava trendi, jonka kasvuen-
nusteet ovat erityisen suuret. Naiden laitteiden mahdollisuudet on tunnistettu ja siksi suuret-
kin toimijat kuten mm. NASA, Google, Amazon ja Facebook ovat lahteneet voimakkaasti to-
teuttamaan alan kokeiluja perinteisten suurten ilmailualan yritysten rinnalle. Myds Suomessa
on tehty pilotointeja esimerkiksi sahkolinjojen tarkastukseen ja logistiikkaan liittyen. Laitteiden
toiminta-ajat ovat jatkuvasti kasvaneet ja lisaksi monet yritykset ovat ratkaisemassa rajalli-
seen lentoaikaan liittyvia haasteista suunnittelemalla latausverkostoja.

Suomen kylmat olosuhteet tekevat akkukayttdisten ilma-alusten operoinnista erityisen haas-
tavaa. Yksi Suomen mahdollisuuksista olisikin nimenomaan kehittda haastaviin olosuhteisiin
soveltuvia miehittamattomia ilma-aluksia. Harvaan asuttuna maana Suomessa on mydgs tar-
jolla paljon paremmat mahdollisuudet kokeilutoimintaan kuin ruuhkaisessa Keski-
Euroopassa. Lisdksi miehittAmattdman ilmailun automaattinen lennonvarmistusjarjestelma
UTM (Unmanned Aircraft System Traffic Management) on eras suurista tulevaisuuden kehi-
tyssuunnista. Jarjestelmalla pyritdan ratkaisemaan reaaliaikaiseen paikkatietoon ja tunnis-
tukseen liittyvid ongelmia ja sitd myota vaikuttamaan turvallisuuden liséksi myds esim. yksi-
tyisyyden suojaan liittyviin haasteisiin.

2.5  Automaation ja robotiikan kansainvalisia kehityssuuntia

Liikenteen automaation prioriteetit ndyttavat kansainvalisesti keskittyvan infrastruktuurien
rakentamiseen, saadoskysymyksiin sekd standardeihin, innovointiin ja kokeilutoiminnan akti-
vointiin sek& keskusteluun yksityisyyden suojasta. Painotukset kuitenkin vaihtelevat kansalli-
sesti, mik& voi johtua esimerkiksi erilaisesta teollisuudesta tai yhteiskuntarakenteesta.

Liikenteen automaation ajatellaan tehostavan liikennetta, parantavan liikenneturvallisuutta ja
vahentavan paastoja seka luovan kilpailukykya. Yhteisena piirteené kehityssuunnille voi pitaa
eri toimijoiden poikkitieteellisen vuorovaikutuksen lisdamista, kuten pyoreiden pdytien muo-
dostamista, seka kokeilutoiminnan saattamista eteenpain.

Ruotsissa automatisoidun liikenteen visiona on saavuttaa eturivin paikka kolmella osa-
alueella: 1) johtava kompetenssi ja tietdmys lilkkenteen automaatiossa, 2) likenteen automaa-
tion tuotteiden ja palveluiden innovointi ja kehitys kansainvalisille markkinoille sek& 3) auto-
maattisen liikenteen kayttoonotto Ruotsissa.

Liséksi Ruotsissa on tavoitteena luoda keskeiset toimijat ja osaajat verkottava innovointijar-

jestelmd, joka tarvitaan menestykselliseen automatisoidun liikkumisen kehittdmiseksi. Kor-
kea-asteinen kokeilukulttuuri ja keskeisen roolin saavuttaminen Euroopan T&K -ohjelmissa,
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jotka koskevat automaattista liikkumista seka kaytantoja ja standardeja kehittavissé ryhmis-
s&, on my6s nostettu esiin tavoitteissa.’

Alankomaiden hallitus pyrkii ottamaan johtavan aseman kehityksessa seka valmistelemaan
alykkaan liikenteen implementointia. Innovatiivisten jarjestelmien saamiseksi markkinoille on
pidetty tarkedna, etta eurooppalaisella tasolla noudatetaan koordinoitua l&hestymistapaa ja
tilviimpaa hallitusten ja sidosryhmien valista yhteistydta. Alankomaiden tarkoituksena on luo-
da maasta hedelméllinen maapera alykkaan liikkenteen innovaatioille, testaamiselle ja kehit-
tamiselle.

Alankomaissa yleisia teitd on avattu itseajavien henkildautojen ja rekkojen testaamiselle,
kunhan testien turvallisuus pystytdan ensin osoittamaan. Lahestymistavaksi on valittu teke-
maélla oppiminen.® Alankomaissa on olemassa itsendinen verkosto liikkumisen kehittamiseksi
kuin myos dlykkaan liikkumisen pyored poyta.®

Samoin Saksassa liikenteen automaation edistamiseksi on perustettu pyorea pdytad, jonka
osapuolet ovat sitoutuneet monitieteelliseen yhteistydhon tieliikenteen automaation saralla.®
Saksan paamaarana on olla innovaatioiden eturintamassa, kasvaa johtavaksi markkinaksi ja
siirtaé automaattiajaminen konkreettisesti likenteeseen. Toimenpidealueina nostetaan esiin
infrastruktuuri, lainsd&dantd, innovaatiot, yhdistettavyys seka kyberturvallisuus ja tie-
tosuoja.'! Pybrean poydan liséksi tieverkostoa on myés digitalisoitu, jotta automaattista ja
verkottunutta ajamista voidaan kaytannossa kokeilla.*?

Yhdistyneissa kuningaskunnissa liikenteen alykkddseen automaatioon vaikuttavaa lainséaa-
dantoa on tutkittu. Lainsaadanndllisen kehyksen ei ole todettu estavan automatisoitujen ajo-
neuvojen testaamista yleisilla teilla. Kehityssuunnaksi on valittu kevyt lahestymistapa, jossa
asiaa ei sdannella, mutta annetaan kuitenkin ei-lainsdadannollisté ohjeistusta, kuten kaytan-
nesaantoja.’

Japani tavoittelee asemaa kansainviélisena innovaatiokeskuksena, joka on maailman edis-
tyksellisin hyodyntamaan robotiikkaa. Japanin tavoitteena on tuoda sensoreilla ja keinoéalylla
varustettua robotiikkaa vuoteen 2020 mennessa sellaisille alueille, joille sita ei ole perintei-
sesti ajateltu. Robotiikan kehittymisen myoéta robotit muuttuvat linkittyneiksi autonomisesti
toimiviksi informaatioterminaaleiksi. Japanin tavoitteena on myds laajentaa robottien kayttoa
teollisuudessa seka arkielamassa ja siten luoda globaalia kilpailukykya. ™

Singaporen suunnitelmana on perehtya tutkimukseen ja kehitykseen autonomisten ajoneuvo-
jen, autonomisten liikkumisjarjestelmien ja automaattisen tiejarjestelman tasolla. Liikkumisjar-
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http://www.vinnova.se/PageFiles/751327914/Agenda%20Automatiserade%20transportsystem%20(20
13-05236).pdf

8 https://www.government.nl/topics/mobility-public-transport-and-road-safety/contents/self-driving-
vehicles

° http://www.connekt.nl/en/over-connekt/;

10 http://www.bmvi.de/EN/Topics/Mobility/Road/Automated-Connected-Driving/automated-and-
connected-driving.html

™ http://www.bmvi.de/SharedDocs/EN/publications/strategy-for-automated-and-connected-
driving.pdf?  blob=publicationFile

2 http://www.bmvi.de/SharedDocs/EN/PressRelease/2015/084-dobrindt-launches-digital-motorway-
test-bed.html

13 https://www.gov.uk/government/uploads/system/uploads/attachment data/file/536365/driverless-
cars-proposals-for-adas-and _avts.pdf

14 http://www.meti.go.jp/english/press/2015/0123 01.html
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jestelmalla tarkoitetaan kustomoitujen ja kysyntaan vastaavien jaettujen ajoneuvojen verkos-
toa kaupunkien sisalla. Tiejarjestelman osalta tarkoitus on valmistella teknisia ja lakisaateisia
vaatimuksia ilman kuljettajaa toimivien ajoneuvojen tulemista varten seké sellaisten sovellus-
ten tutkiminen, jotka voivat parantaa liikenteen hallintaa.

Yhdysvalloissa tieliikenteen automaation strategian prioriteetteja ovat verkottuneiden ajoneu-
vojen implementoinnin toteuttaminen ja automaation edistdminen. Strategisina teemoina
nostetaan esiin turvallisempien ajoneuvojen ja teiden mahdollistaminen, liikkumisen tehos-
tamir11éen, ympaéristovaikutusten rajoittaminen ja innovaatioiden seka liitettavyyden tukemi-
nen.

Muiden liikennemuotojen osalta Skandinaviassa ja Euroopassa lahes kaikissa maissa kehite-
taan seka miehittamatonta ilmailua, ettd merilikennettd. Muiden likennemuotojen osalta me-
renkulun automatisoinnin kehitys keskittyy vahvoihin meriteollisuusmaihin ja erityisesti Skan-
dinaviaan. Naissa nahdaéan yhteistyon olevan voimavara, jolla voidaan rakentaa perinteiseen
meriteollisuuteen uutta kasvua innovatiivisten kasvuyritysten, datatalouden seka perinteisten
meriteollisuusyritysten yhteistyota parantamalla. Merenkulun automaatiota kehitetddn myos
perinteisissa telakkateollisuusmaissa Aasiassa.

15 Ks. lisaa: https://www.lta.gov.sg/apps/news/page.aspx?c=2&id=29525082-5265-4139-bc3b-
0241a4639d46
1 Ks. lisaa: http://www.its.dot.gov/factsheets/pdf/ITS JPO StratPlan.pdf
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3. LVM hallinnonalan toimenpiteet

Liikenne- ja viestintaministerion hallinnonalalla ja koko liikennesektorilla yleisesti on kaynnis-
sa monipuolinen liilkenteen automaation ja robotiikan kehittaminen. Suomessa viime aikoina
likenteen automaation kannalta suurinta mielenkiintoa ja nakyvyyttd ovat saaneet erilaiset
automaatiokokeilut seka ajoneuvon ja tieinfrastruktuurin valisen tiedonvaihdon kokeileminen
(C-ITS).

Automaation yleisen kehityksen ja siihen liittyvdn osaamisen nopean kasvun vuoksi toimen-
piteitd tulee tarkastella sdanndllisesti ja pyrkia ldytamaan uusia kehitystoimia ja suuntia. Ai-
heen laajuuden vuoksi kaikki toimet eivat ole ministerion hallinnonalan kasissa ja siksi edel-
Iyttéavat yhteisty6ta eri sidosryhmien kanssa.

LVM hallinnonalan liikenteen automaation ja robotiikan tiekartan toimenpiteet koskevat seu-
raavia kokonaisuuksia:

1. Palveluiden alyk&as automaatio ja robotiikka
2. Tiedon hyddyntaminen ja likenteenohjaus alykkaassa automaatiossa ja robotiikassa
3. Liikenne- ja viestintainfrastruktuurin seka toimintaympariston kehittdmistoimenpiteet

Liikenteen automaatioon liittyy nadiden lisaksi tarkeita eettisia kysymyksia, jotka tulee ratkoa
koko yhteiskunnan tasolla. Liikenteen automaatiolla on suoria ja epasuoria vaikutuksia tyolli-
syyteen, koulutukseen sek& kaupunki- ja aluesuunnittelun. Kehitykseen liittyy monia vastui-
siin, vakuutuksiin ja liikenteen yleisiin kehityssuuntiin liittyvia kysymyksia, joita ei suoranai-
sesti taman tiekartan puitteissa kasitella. Niiden kasittely jatkossa on kuitenkin tarkeda. Muu-
an muassa robotiikan pydrean pdydan keskustelut tarjoavat tdhan hyvan mahdollisuuden.
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3.1 Liikenteen palveluiden alykas automaatio ja robotiikka

Tavoite: Suomeen syntyy uusia automaatioon pohjautuvia tai sitd hyddyntavia liiken-
teen kayttajaystavallisia palveluita ja liiketoimintamalleja.

Tieliikenne

o Edistetaan palveluiden yhteentoimivuutta automaattisen liikenteen kayttoon.

0 Helpotetaan Liikennekaari -hankkeen avulla matkaketjujen muodostamista ja tar-
joamista asiakkaille. (LVM)

0 Viestitddn ajoneuvokannan muutoksesta ja teknologian kehittymisesta mahdolli-
sen vahapaastoisten autojen hankintatukikokeilun aikana. (LVM)

o0 Luodaan kansallinen kanta ja vaikutetaan alykkaiden ja yhteistoiminnallisten lii-
kennejarjestelmien (C-ITS) kehittdmiseen tahtaavien EU-toimien strategiseen
suuntaan EU- tiedonannon kasittelyn yhteydessa. (LVM)

0 Luodaan kansallinen kanta ja vaikutetaan ITS -direktiivin uudistamistarpeeseen ja
sisaltoon. (LVM)

0 Toteutetaan ITS direktiivin mukaiset nykyiset toimenpiteet mm. kansallinen yh-
dyspiste, joka helpottaa tiedon saavutettavuutta ja matkaketjujen muodostumista
EU-valtioiden valilla. (LVM, Trafi)

0 Osallistutaan ja vaikutetaan Suomen etuja ajaen EU -komission alaisiin tyéryhmiin
ja EU-tason kehittamisaloitteisiin: C-ITS Platform (yhteentoimivan liikennejarjes-
telman harmonisointityd), GEAR2030 (ajoneuvoteollisuuden yhteistydfoorumi
EU:ssa), C-Roads (tienpitdjien yhteistycfoorumi). (LVM, LiVi, Trafi, ViVi, IL)

o Vauhditetaan UNECE:ssa automaattisten autojen tyyppihyvaksyntéja ja edistetddn vies-
tintateknologian standardointia ajoneuvoissa. (LVM)

e Arvioidaan automaatio- ja robotiikkakehityksen eettisid- ja vastuukysymyksia ja luodaan
niistd kansallinen ndkemys. (LVM)

o Maaritellddn toimenpiteet, jotka tarvitaan digitaalisten liikennepalveluiden erityisryhmien
tasa-arvoiseen kohtelemiseen automaattilikenteen nakokulmasta. (LVM)

e Tehdaan selvitys kayttajatarpeet huomioiden automaattiajamisen ja autonomisen liiken-
teen kaupunki- ja yhdyskuntarakenteelle ja sen suunnittelulle asettamista haasteista ja
mahdollisuuksista. (LVM)

e Osallistutaan ja tuotetaan tietoa kaupunkilikenteen automatisoinnista Helsingin kaupun-
gin Alyliikennekaupunki -hankkeessa (Bloomberg — hanke). (LVM)

¢ Tuetaan ja toteutetaan kokeiluja ja kehitysprojekteja.

0 Toteutetaan keskustelevien ajoneuvojen kokeilukaytava NordicWay. Haetaan jat-
koa toteutustyolle (NordicWay 2) (Trafi, LiVi, ViVi)

0 Osallistutaan SOHJOA -itseohjautuvaan bussikokeiluun (Trafi, ViVi)

0 Toteutetaan Aurora -hankeen automaation ja alykkaan infrastruktuurin testaus-
vaatimusten suunnittelu ja toteutus valtatie 21:n alytieosuudella (LiVi)

o Toteutetaan Aurora -kokeilualueella Arctic Challenge ja Arctic Infra -
innovaatiohaut. (LiVi, Trafi)
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o0 Kuorma-autojen letka-ajokokeilu HHT- kaytavalla tai jollakin muulla p&aavaylalla.
(LiVi, Trafi)

Meriliikenne

¢ Luodaan vaikuttamissuunnitelma, jonka mukaisesti vaikutetaan kansainvaliseen meren-
kulkujarjestoon (IMO). Vaikuttamisen tavoitteena on automaation saaminen IMO:n asia-
listalle ja IMO:n sadantelyn uudistaminen mahdollistamaan merilikenteen automaatio.
(LVM)

¢ Laaditaan selvitys meriliikenteen kaupallisen tiedon ja viranomaistiedon avaamismahdol-
lisuuksista ja paremmasta hyédyntamisestd (mm. Liikkennekaaren lll-vaiheen yhteydes-
sd). (LVM)

Raideliikenne

o Perustetaan Suomen raideliikenteen toimijoista ryhmé, jonka tarkoituksena on loytaa
mahdollisuuksia kehittdd ja nopeuttaa raideliikenteen automatisointia. (LVM)

lImailu

o Jarjestetddn kansainvalinen miehittamattoman ilmailun korkean tason tapahtuma Suo-
messa marraskuussa 2017. Tavoitteena on muun muassa tehda tunnetummaksi Suomen
mahdollistavaa toimintaymparistéd miehittamattoman ilmailun sovellutusten kehittdmisel-
le. (Trafi)

o Luodaan edellytykset kokeiluille ja toiminnan kehittdmiselle nykyaikaisella ja liberaalilla
lainsdaadannolla, joka mahdollistaa vaativampiakin kokeiluja. Mahdollistetaan kokeiluja
tehokkaalla ja joustavalla lupamenettelylla. (LVM, Trafi).

¢ Vaikutetaan vahvasti miehittdméattéméan ilmailun kansainvéliseen ja EU-sdantelyn kehit-
tamiseen liberaaliin suuntaan Suomen intressien mukaisesti (Trafi, LVM)

o Etsitdan ratkaisua teiden vayldpidon kysymyksiin Aurora Arctic Drone Hackathonissa
huhtikuussa 2017. (LiVi)

3.2  Tiedon hyodyntaminen ja likenteen ohjaus alykkaassa
automaatiossa ja robotiikassa

Tavoite: Liikenteen automaation edellyttamaa tietoa on avoimesti saatavilla ja tehok-
kaasti hyddynnettavissa. Automaattilikenne on turvallista ja yksityisyyden suojasta
on huolehdittu. Liikenteen ohjausjarjestelmien automatisoituminen on lisaantynyt.

Yleisia toimenpiteita

e Toimeenpannaan valtioneuvoston periaatepaatos datan hyodyntamisesta liiketoiminnas-
sa liikenteen automaation nakdkulmasta. (LVM)

o Edistetddn MyData-periaatetta automatisoituvissa liikkenteen palveluissa seka vaikute-
taan EU:n datataloustiedonannon toimeenpanon yhteydessd MyData -periaatteen
omaksumiseen EU-laajuisesti. (LVM)

o Luodaan ndkemys verkkoon kytkettyjen laitteiden ja koneiden keraaméaa dataa koskevis-
ta oikeuksista seka tietosuoja- ja tietoturvakysymyksista. (LVM)
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Selvitetaan automatisoituvan liikenteen tietotarpeet ja vaatimukset suhteessa nykyiseen
likenteen tietopaaomaan (mm. C-ITS ja liikenteenohjauksen osalta). (LVM)

Lisataan merkittavasti reaaliaikaisten lilkkennetietojen saatavuutta (virastot) seka hanki-
taan ja yllapidetdén kattavaa ja ajantasaista tietoa vaylisté ja varusteista kolmiulotteises-
sa mallissa. (LiVi)

Lisataan tiedon avoimuutta ja yhteensopivuutta seké kehitetdén luotettavuutta seka tie-
don saannin toimintavarmuutta ja analysointia. (LVM, Trafi, LiVi, ViVi, IL)

Luodaan kansallinen nakemys liikenteen automaatiokehitykseen liittyvista tietoturva- ja
tietosuojakysymyksista seka niiden kansainvalisista reunaehdoista eri likennemuodoissa.
Varaudutaan estamaan automaatioon, tiedonsiirtoon ja palveluihin liittyvat tietoturvariskit,
yksityisyydensuojarikkomukset ja muut vaarinkaytokset. (LVM, ViVi, Trafi, LiVi)

Laaditaan satelliittipaikannuksen hyddyntamistéa koskeva kansallinen toimintaohjelma
(LVM)

Avointa dataa ja lahdekoodia seka pilvipalveluita hyédynnetaan tehokkaasti automaattilii-
kenteen kehittdmisessa erityisesti sdd- meri ja ilmastohavaintojen ja olosuhdetietojen
osalta. (IL)

Kehitetddn Liikennelabraa vastaamaan yha paremmin autonomisen liikkenteen kokeilutar-
peisiin. (Trafi)

Tieliikenne

Luodaan kansallinen nakemys ajoneuvojen seka ajoneuvon ja infrastruktuuri kommuni-
koinnin (C-ITS) valisesta tietotarpeesta ja tiedon kayttdoikeuksista. (LVM)

Laaditaan liikenneturvallisuuden periaatepééatoksen toimenpiteend suunnitelma kansalli-
sen luottamusverkoston perustamisesta ajoneuvoissa syntyvan liikenneturvallisuustiedon
jakamiseen. Tytssa arvioidaan, miten liikenteen turvallisuustiedon jakamisella voidaan
tukea automatisoituvan liikkenteen vastuukysymysten ratkaisemista ja vahingoilta suojau-
tumista. (Trafi, ViVi, Liikennevirasto, IL)

Osallistutaan kansallisen tietoturvastrategian toimenpiteena koottuun kansalliseen stan-
dardointiverkostoon. Tuetaan verkostossa suomalaisten yritysten mahdollisuuksia osallis-
tua automatisoituvan liikenteen tietoturvaan ja tietosuojaan liittyvdan kansainvaliseen
standardointitydhon. (ViVi, Trafi, LiVi, IL)

Valmistellaan tietoturvallisuusstrategiassa maaritellyt toimenpiteet seka hallituksen esi-
tyksen liikennejarjestelmien tietoturvallisuutta parantavan EU:n verkko- ja tietoturvadirek-
tiivin voimaansaattamiseksi. (LVM, Trafi, LiVi, IL, ViVi)

Valmistellaan tieliikennelain kokonaisuudistus, jolla parannetaan edellytyksia liikenteen
turvalliseen ja sujuvaan automatisoitumiseen. Uudistuksen yhteydessa arvioidaan mm.
ajoneuvon ohjaamispaikkaa maarittavien saanndsten, liikenteenohjauslaitteiden paikka-
tietoja koskevien sdaannosten seka tiemerkintdja koskevien sdédnnbésten ajanmukaisuutta
ja vaikutuksia liikenteen automaatiokehitykselle. (LVM)

Osallistutaan Alykkaat arktiset rekat projektiin, jossa raskaankaluston sensoreilla tuote-
taan ajoreitille tarkka tiesaatieto- ja ennuste sekéa kokeillaan tietoturvallista alyliikenteen
tiedonvalittamisratkaisua CyberWI-projektissa. (IL)

Meriliikenne

18



Toteutetaan Liikennekaari 3. vaiheen yhteydessa tarvittavat toimet logistiikan digitalisoi-
miseksi ja merenkulun tietojen avaamiseksi. (LVM)

Toteutetaan meriliikenteen Alyvayla-hanke ja —pilotointi testivaylilla Rauma, Uusikaupun-
ki, Sjovik. (LiVi)

lImailu

Seurataan miten kesalla 2016 voimaan tullut tietoyhteiskuntakaaren 136 §:n muutos
mahdollistaa miehittAmattdmien alusten havainnoimiseen perustuvien palvelujen kehitty-
mista, tarjontaa ja kayttoéa. (LVM, ViVi, Trafi)

Selvitetdén tarve lainsd&dannon tulkintaohjeelle miehittdméattémien ilma-alusten havain-
noimiseen ja kauko-ohjainten paikantamiseen perustuvien palvelujen kehittymiseksi.
(LVM, ViVi, Trafi)

3.3  Liikenne- ja viestintainfrastruktuurin seka

toimintaympariston kehittamistarpeet

Tavoite: Suomessa on erinomainen automaattiliikenteen edellyttama infrastruktuuri ja
erinomainen perusta automaattisen liikenteen kokeiluille ja palveluille

Yleisia toimenpiteita

Vaikutetaan sekd EU ettd kansainvaliselld tasolla, etta 5G-teknologialle tullaan osoitta-
maan tarvittava maara tarkoituksenmukaisia taajuuksia. (LVM, ViVi)

Osoitetaan kansallisesti tarvittavat taajuudet uuden 5G-mobiililaajakaista teknologian
kayttéonottoon. (LVM, ViVi)

Vaikutetaan EU:ssa siihen, ettd kaikkialla Suomessa on saatavilla riittavat ja laadukkaat
Galileo-satelliittipalvelut (mm. RIMS- asemat). Huolehditaan siita, etta kaytdssa on riitta-
vamaara tarkkuuspaikannusasemia. (LVM, Maanmittauslaitos)

Arvioidaan verkkoliikenteen priorisoinnin tarve automaattilikenteen turvallisuuden varmis-
tamiseksi

Osallistutaan ja tuetaan Sodankylan lentoaseman testirata-alueelle toteutettava 5G-
verkon, alyliikenne-, tiesda- ja moniviranomaispalveluiden testialueen kehittymista. (IL,
ViVi, LiVi, Trafi)

Lisataan tietoisuutta tulevaisuuden mobiililaajakaista-teknologiasta ja erilaisten taajuus-
alueiden ominaisuuksista. (LVM, VIVI)

Tielikenne

Toteutetaan liikenne- ja viestintaverkkojen visioty6 ja hyddynnetdan sitd automaattiajami-
sen viestinta- ja liikenneinfrastruktuurin kehittdmissa. (LVM)

Toteutetaan "Kohti esineiden internetid” laajakaistan toimeenpano-ohjelma ja edistetaan
valokuituverkkojen rakentumista erityisesti paatieverkolle. (LVM)

Toteutetaan tieinfrastruktuurin varustamiskokeilu Aurora-hankkeessa valtatie 21:11a. (LiVi)

Kehitetdaan tienpidon saapalveluita ajoneuvodatan perusteella Pohjois-Suomesta ja Poh-
jois-Ruotsista. (IL)
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Meriliikenne

e Toteutetaan Liikenneviraston meriliikenteen Alyvayla hanke. (LiVi)

e Tuetaan autonomisen meriliikenteen ekosysteemihanketta mm. kokeilualueiden kaynnis-
tamisté avustamalla. (LVM, LiVi, Trafi)

Raideliikenne

e Laaditaan suunnitelma raideliikenteen automaation hyddyntamisesta rautatieliikennejar-
jestelman kehittdmisessé ja manuaalisten prosessien automatisoinnissa. (LVM, LiVi)
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